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® MeBverfahren und Mefieinrichtung fur Radsitze von Schienenfahrzeugen 

(§) Mefiverfahren fur Radsatze von Schienenfahrzeugen 
bet dem mit einem MeSrad, einer Einrichtung zur Fest- 
stellung des Radumlaufes und ProfilmeBtaster pro Rad 
vermittels Umfangsmessung sowie Radial abweichungs- 
messung die VerschfeiBtfefe ermittelt wird, dadurch ge- 
kennzeichnet, daS mit dem an einem schwenkbaren MeS- 
radaufnehmer {13) angeordneten MeSrad (4) an der Lauf- 
flache des Rades (1) dessen wirWicher Radius uber eine 
Umfangsmessung sowie gletchzettig oder zeitversetzt als 
ProfilmeBtaster eine radiale Uufabwefchungsmessung 
fur jeden Drehwfnkel (9) des Rades (1) uber einen 
Schwenkwinket (p) des MeSradaufnehrners (13) und mit 
dem MeBrad (4) an mnerer Stimfiache des Rades (1) eine 
axiate Laufabwefchungsmessung fur jeden Drehwinkei 
(q>| des Rades (1) tiber den Schwenkwinkel (0) des Me&- 
radaufnehmers (13) ermittelt werden und diese Ergebnis- 
se zur Feststellung des ProfilverschleiSes oder Profilfeh- 
fers und/oder zur Werkzeugpositionierung dienen. 
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l " 2 

_ . tune pro Had raiUles Umfmgmessung gleichzeibg die Lauf- 

Bescfareibung abweichungen in Abhangigkeit vom Drehwinkel PHI des 

• • w Q hfHstimmt wexden konnen. Zunachst wird durch An- 

Die Erfindung betrifft ein McBvcrfahren und one M* ^ Radmfensurnflacben 

cinrichmngrur^inRadsatzbe^^un^ -*^K««M« aberdenDmhwmkelPHIdes 

meBmaschinen zur Vennessung von Pronto ^Sadato ^ ^surnint und ^ auch <&, azialeBasis (MeBkm*- 

von Scbienenfahrzeugen. Als Radsatz ward in d^Be- Radabstand Ar-MaB) fur die wei- 

schreibung jede Ail eines Radsatzes, auch <ne Emzelradauf- ^ nMm r^ r wird vor- 

hangung im DrebgesteLL verstanden. MES weise am MeBkreisraddmchmesser d* des Rades und/ 

Bekannt sind MeBeinnchtungen id Uberflur- und Unto SteUen ^ Radprofils mit mindestens ei- 

flurradsatzbeaAeitungs- sowie Meumaschmeo. D le se Ma- 10 ^^^^^J Radius bat bekanndich 

schinen konnen den Radsatz sowohl formschlussrg als auch ^.^mes^t^ Der^ ^ ^ 

karat gewonten, W obei «n mit * ™ wcraen kana Die bei hoher Genauigkeit, geringem 

tes ReibradraeBgeratepaar nut jeweds gemmnt rt""™ r\ Jbedarf in einfachcr und robuster Ausrunrung errmttel- 
rerAuroahmevorrichlungemgesem wu^D^Schy^ * ^SSS Tgewahrfcisten eine exakte Profilvermessung 

dientinden.FannuxderAn^ung^^^- S BezngsnSche fur den Nullpuokt einer 

fO- Nachteilig ist in beiden Schnften, daB vor der Ntesung ^Aearbeitung des Radsatzes. Dannt ist es 

eine Mefiflache am Profil angearbeitet werfen muBJJe^f JJ^^JS^ ei L:hlieBlich Fesdegung des 

gleicher Achse befindliehe, mfi Msmchen ve^ene Sk* «j£^X«ni«fa urxl des Stiroschbges 

lenscheibe ist feblertrachhg. In der US-PS 36 36 ASV wuu 8™^B ermitteln. Weiterfrin konnen alle MeBauf- 

dneMeBeinrichtnng mit verbesserter Pe^Urag des Rad- ^ ^ ^ vor ^ nach einer Bear- 

umlanfes, durch eine Markierung am Vfcrkstuck in Verbuv «^™5SS!SL Mit einer MeBeinrichtung 

dung mit dem Sensor, erreicht werden drei vetsctriedene Messungen, z. B. der Durchmes- 

An ^^"^^^^^Z^LX. ^ die ^ aknu ^ aX ialenLaufabweichungen,duich- 

spielsweise getrennte MeBemnchtunger. an Schhtte^ p 30 *r una 

weils zur separaten Messung des Durcbmessets, des JTOnis , g Laufabweichungsmessung xn 

der radialen und azialen Uufabweichnngen W^J* Aj^STSm D.ehwinkd PHI und in bezug auf die 

teilig sind bierbei der hohe K™strukbonsraumb«fcrf und ^^£X«achse te Rades kBnne n beUebig viele 

die'verwendung von T^arfuhrung^ d^r TW "u ^^Lbineninternen Auswertung fur das Aus- 

Schmutzbeteicb.S^ebefumimgenzurAufnahmederM^ 35 Radsatzes in der Bearbeitungs- oder MeBma- 

geratehabensichmUnterflurradsatzbearoeitungsmaschmen nchttn Ke ^eschlagene MeBeinrich- 

nichtbewahit . ^ hino kann auc h in RadsatzmeBmaschinen eingesetzt wer- 

Nachteibg bei bekannlen MeBeinrichtuugen -t vor to ^^^^^^^ nich t wie in Radsatzbear- 

daBauBerderDurchn^ssern^su^nurve^etc^fto- ^^h^en Flatzverhaltnisse, 

fflmessungen bzw. damns die Werkzeugzustellung vorge- 40 ^ p^Unng bei Anbringung 

nommen werden und daB getiemte und damit meW ^^rSfmS MeBradaufeehmer und Drehgeber am 

MeBeinrichtuugen augeordnet sind Dannt ^tsteW M g^J^^ Schwenlt achse und Messung eines 

dieseMeBeinricbtung zusatzbeher Raumbedarf an der Bear- ^^^T ^ erfndungsgemaBen Aufga- 

beitungsmascmne und hoher KostOTaufwand. reaiiriert werden Die Erfindung wird nachfolgend an 

I^afindungBegtdasPt^zngnm^u^ha^ « ^^^^ usfQhnfflgsbcispi el er lautert 

von der Radprofilfonn aUe z«r ^Tdea zugetSen Zeicbnungen zeigen 

rung auf Beaibeitungsmaschinen fur aUe bekMnten/erspa m * * (ax ial) 

aungsverfahron optimal auszuwerten und nach <^ SiSSSun|nSdial) 

BearbeituDg die Qualitat dieser fearbeming ™ kon^ ^Sn dieLnLntale Aehsemitzunddie veru- 

^.Da^sWdieaxialenl^abwexc^gen der^emn 50 P^^J" f lcgL ^ folgendc Bezugszeichen ge- 

RadieifenstirnflSche, im weiteren als StimscWag tezeich- kde Achsemity testg gi 

net, und die mdialen Laufabweichungen » ^de Rader des wahlt. 

Radsatzes in Abhangigkeit vom Dxehwinkel PHI des H^es Bezugszeichenliste 
und der Maschioenbasis (Maschinenrmtte, Referenzmaiken 
in y- und z-Richtnng) sowie derUmfang zu ernnttela 55 

Die Aufgabewitd dutch ein \fcrfahren rat den Merkma- IRad 

len im Anspruch 1 und durch eine Vonichtung rat den X Mate 

Merkmalen im Anspruch 2 geldst ^lhafte Aus- und ^ Sensor 

Weiterbildungen ergeben sich aus den Unteransprocben. Be! A DrehEeber (fur Drehwinkel ALPHA) 

Sch ist, die axiale rad radiale ^rm^mgdes JMeBk^gR^fQs 

RaL bzw. Radsatzes fiber die Auslenkung eines MeBannes 8 Werkzeugschhtto 

umeinenDrehpunktausgeiuhzt.DieMeBbewegungerfolgt 9 .P^^S^<m^TA) 
SLdest annLmd senkrecht zu den IMttta .Eg « J^SSgAMMA) 

selbsttaliE registrierten MeBwerte sind als Steuerwerte m 11 watere icnwenKacuse V 

rSund^Bearbdtungsmaschine answertbar. Dabe ist "MeBann 

Z MeBeinrichtung so gestaltet, daB mit einer MeBemnch- 13 MeBradaufeehmer 
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14 Radachse 

ALPHA Drehwinkel (urn 9) 
BETA Schwcnkwinkcl (um 10) 
GAMMA weilercr Schwenkwinkcl (um 11) 
PHI Drehwinkel des Rades (um 14) 
rmitnerer Radius 

Der Radsatz befindet sich, bczogcn auf seine Ugerung, 
raumfest in einer MeB- oder Bearbeitungsmaschine. Die auf 
einem WerkzeugscMitten einer MeB- oder Radsatzbearbei- 
tungsniaschine iiblicfaer Bauart angebrachte MeBeinrichtung 
mit cinem MeBrad 4, einer Marke 2 nut Sensor 3 als Einrich- 
tung zur Feststellung des Radumlaufes und als ProfilmeBta- 
ster (tie Schwenkachse 10 mit dem MeBrad 4 ist mittels 
Schlitlenvorschub in z- und y-Richtung und Schwenkung 
um die weitere Schwenkachse 11 um den wciteren 
Schwenkwinkel GAMMA von der Parkstellung in jede 
MeBstellung schwenkbar. Mt detn Werkzeugschlitten 8 ist 
ein Verfahren der MeBeinrichtung in der y- und z-Achse 
moglich. 

Bei der hier beschriebenen MeBeinrichtung ist als ein be- 
vorzugtes Ausfuhrungsbeispiel direkt am in der z- und y- 
Achse posidonierbaren Werkzeugschliuen 8 ein MeBarm 12 
angebracht Dieser MeBarm 12 ist schwenkbar um den va- 
riablen weiteren Schwenkwinkel GAMMA um die weitere 
Schwenkachse 11 angeordnet Selbstverstandhch ist auch 
jede andere verschiebliche Einrichtung gleichwirkend. 

Der MeBarm 12 tragi an seinem dem Werkzeugschlitten 8 
abgewandten Ende einen um eine Schwenkachse 10 um ei- 
nen variablen und meBtechnisch verfolgbaren Schwenkwin- 
kel BETA schwenkbaren MeBradaufhehmer 13. Dieser 
MeBradaufhehmer 13 tragt ein um die Drchachse 9 um den 
meBbaren Drehwinkel ALPHA drehbares MeBrad 4. Bei- 
spielhaft wird die MeBeinrichtung in zwei MeBstellungen, I 
gemaB Kg, 1 und II gemaB Fig. % beschrieben. 

Diese sind nicht notwendigerweise iechrwinJdig zueinan- 
der angeordnet Nach AbschluB der Messungen wird die 
MeBeinrichtung wieder in eine Parkstellung mittels des wei- 
teren Schwenkwinkels GAMMA des MeBartnes 12 am 
Werkzeugschlitten 8 geschwenkt so daB es zu kciner Beein- 
trachtigung des Arbeitsablaufes wanrend der Bearbeitung 
oder Beschadigung der MeBeinrichtung aus der Bearbeitung 
komrnen kann. 

Dutch Verfahren der MeBeinrichtung mit einer Steuerung 
in den Achsen z und y und Schwenken um den weiteren 
Schwenkwinkel GAMMA des Mefiarmes 12 ist es moglich, 
den Kontaktwinkel des MeBrades 4 zur Profilkurve des Rad- 
satzes an jeder Stelle der Profilkurve oder inneien Radrei- 
fensumflachc annahemd auf 90° einzustellen. Dies wird 
noch durch die Form des MeBrades 4 unterstiitzt Das MeB- 
rad 4 besteht aus einer zur Messung benutzten aufieren um- 
laufenden sich nach innen verjungenden meBkugelartigen 
Wulst und einer nicht zur Messung benutzten den Abstand 
herstellenden diinnen Scheibe. Danrit ist eine maximale 
MeBgenauigkeit bei alien Messungen gewahrleistet 

Die MeBeinrichtung gestattet die elektronische Auswer- 
tung des weiteren Drehgebers 5 fur den Drehwinkel ALr 
PHA zur Winkelzuoidnung des Rades 1 und des Drehgebers 
6 fur den Schwenkwinkel BETA gleichzeitig und damit die 
Messung des variablen Radius, Rundlaufes und des Stirn- 
schlages des Radsatzes in Vemindung mit einer Maschinen- 
steuerung. Dabei sollen reibungsarme Maschinenelcmente 
zur Gewahrleistung einer genauen Obersetzung der MeBer- 
gebnisse Verwendung finden. 

Die MeBeinrichtung ermoglicht durch Schwenken des 
MeBrades 4 um die Schwenkachse 10. nach Fig. 1 z. B. 
BETA = 90°, die Messung des Stirnschlages auch in Abhan- 
gigkeit vom Drehwinkel PHI des Rades 7 und zur Werk- 
zeugpositionierung genutzt werden soli. Durch Verfahren 



der MeBeinrichtung nach Fig, 2 entlang einer Aquidistanten 
zur Profilkurve in den Achsen z und y des Werkzeugschlit- 
tens durch Ausnutzung des Schwenkwinkels BETA wird die 
Abweichung zu einer Soll-Pronlkurve ennittelL Durch 
5 nachfolgendes Drehen des Radsatzes und Wiederholen die- 
ser Verfahrensschnitte wird eine Hullkurve des Radprofils 
erzeugt 

Die MeBeinrichtung kann gleichzeitig fiir jeden Drehwin- 
kel PHI des Rades 1 des Radsatzes den wirklichen Radius 
10 des Rades 1 bzw. Radsatzes ennitteln. Dies ist besooders 
vorteilhaft auch bei nicht zuganglichen Drehzentrum (z. B. 
geschlossene Lagergehause). 

Bei MeBstellung II, gemaB Fig. % wird das MeBrad 4 an 
den MeBkreis des Radprofils 7 aufgesetzt. Es wird jedem 
15 Drehwinkel ALPHA am MeBrad 4 ein Schwenkwinkel 
BETA des MeBradaufnehmers 13 zugeordnet Bezugspunkt 
ist das Signal, das der Sensor 3 durch die Marke 2 erzeugt 
Damit ist es moglich, durch Auswertung dieser MeBwerte 
den Bezug zwischen dem Drehwinkel PHI des Rades 1 zu 
20 cinem mittleren Radius r aus der Umfangsmessung abzulei- 
ten, Diese variablen Radien des Rades 1 werden bei der Be- 
arbeitung des Radsatzes durch Angleichen der Bearbei- 
tungsparameter berucksichdgt Beispielsweise konnen da- 
durch Hachstellen und Aufwerfungen ermittelt und/oder 
25 eine Spaibearbeitung sowie RacHusbezug mindestens zweier 
Rader untereinander gewahrleistet werden. Sonrit werden 
uber die Auslenkung eincs MeBamies 12 um einen Dreh- 
punkt die radialen und axialen Laufabweichungen gemessen 
(vorzugsweise rota tori sch). 
30 Die Schwenkachse 10 ist mit dem Drehgeber 6 zur Mes- 
sung des Schwenkwinkels BETA bestuckt Die Schwenkbe- 
wegungen der MeBeinrichtung und das Andriicken des 
MeBrades 4 konnen hydraulisch erfolgen. Die Drehachse 9 
mit dem Drehwinkel ALPHA ist mit dem weiteren Drehge- 
35 ber 5 bestuckt 

Durch die Befestigung der Marke 2 am Rad und die An- 
bringung des Sensors 3 am Gestell do* Maschine wird die 
genaue Messung einer bzw. mehrerer Radumdrehungen, 
oder auch Teilbereichen davon, ermoglicht 
40 Es wird zunachst in z- und y-Richtung der Werkzeug- 
schlitten 8 mit der MeBeinrichtung in die MeBstellung I nach 
Fig. 1 gebracht Mit dem weiteren Drehgeber 5 wird die 
axiale Abweichung uber den Drehwinkel PHI des Rades 1 
bei einer Umdrehung mittels Sensor 3 des Rades 1 ermittelL 
45 Durch die gleichzeitige Messung der Veranderungen des 
Schwenkwinkels BETA uber den Drehwinkel PHI des Ra- 
des 1 wird der maximale Schlag an der innercn Radreifen- 
stirnfiache, Surnschlag, nach Wert und Lage am Rad 1 be- 
stimmt AnschlieBend wird durch Schwenken um die 
50 Schwenkachse 10 und Verfahren des Wericzeugscfalittens in 
y- und z-Richtung die MeBeinrichtung in MeBstellung n ge- 
bracht 

Durch Aufsetzen des MeBrades 4 in der MeBebene erfolgt 
die Messung des Umfanges durch Messung des Drehwin- 
55 kels ALPHA mit dem weiteren Drehgeber 5 und das Messen 
der Abweichung vom mittleren Radius r uber den Schwenk- 
jwinkel BETA durch Drehgeber 6. Den Startpunkt der Mes- 
sung bestimmt der Sensor 3 bei Durchlauf der Marke Z Es 
konnen selbstverstandhch auch mehrere Marken 2 ange- 
60 bracht sein und Messungen jeweils in den durch diese Mar- 
ken angegebenen Teilbereichen einer Umdrehung des Rades 
1 erfolgen. Ansteile eines Sensors kann auch ein MeBsystem 
zur Erkennung einer Marke vorhanden sein. 
Die Berechnung der jedem Drehwinkel PHI des Rades 1 
65 zugeordneten wirklichen Radien erfolgt uber die Winkelin- 
kremente des Drehwinkels ALPHA. Mit der Einrichtung 
kann ein Vorvermessen als auch ein Nachvermessen des Ra- 
des bzw. Radsatzes erfolgen. 
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Patentanspruche 

1. MeBverfahren fur Radsatze von Schienenfahrzeu- 
gen bci dem mit einem MeBrad, einer Eiiirichtung zur 
Feststellung des Radumlaufes und ProfilrneBtaster pro 5 
Rad vernrittels Umfangsmessung sowie Radialabwei- 
chungsmessung die VerschieiBtiefe erraittell wird, da- 
durcb gekennzekhnet, daB mit dem an einem 
schwenkbaren MeBradaufhehmer (13) angeordneten 
MeBrad (4) an der Laufflache des Rades (1) dessen 10 
wirklicber Radius uber eine Umfangsmessung sowie 
gleichzeitig oder zeitversetzt als ProfUmcBtaster eine 
radiale Laufebweidiungsmessung for jeden Drehwin- 
kel (q>) des Rades (1) fiber einen Schwenkwinkel (P) 
des MeBradaufnehmers (13) und mit dem MeBrad (4) is 
an innerer Stirnflache des Rades (1) eine axiale Laufab- 
weichungsmessung fiir jeden Drehwinkel (q>) des Ra- 
des a) uber" den Schwerjkwinkel (0) des MeBradauf- 
nehmers (13) ermittelt werden und diese Ergebmsse 
zur Feststellung des ProfilverschleiBes oder Profilfeh- 20 
lers und/oder zur Werkzeugpositionierung dienen. 
2. MeBeinrichtung fur Radsatze von ScHenenfahrzeu- 
gen nrit mechanischer Abtastung zur Vermessung von 
Radprofilen und anderen Bauteilen eines Radsatzes so- 
wie zur axialen und radialen Positionierung von Bear- 25 
beitungswerkzeugen fiir eine anschlieBende Bearbei- 
tung eines Radpiofiles mit einer Markierung (2) an ei- 
nem zu vermessenden Rad (1), einem MeBarrn (12), 
der auf einem in einer zur Radachse parallelen z- und 
einer dazu senkrechten y-Achse positionierbaren 30 
Werkzeugschlitten angeordnet ist und der einen urn 
eine Schwenkachse und einen Schwenkwinkel (p) 
schwenkbaren MeBradaufaehmer (13) an seinem dem 
Werkzeugschlitten (8) abgewandten Ende tragt, und 
der seinerseits ein urn eine Drehachse (9) urn einen 35 
Drehwinkel (a) drehbares MeBrad (4) tragt, wobei die 
MeBeinrichtung zur Messung des Drehwinkels einge- 
richtet ist, dadurch gekennzeichnet, daB 

- die MeBeinrichtung zur Messung des Scbwenk- 
winkels (P) eingerichtet ist, 40 

- die Drehachse (9) des MeBrades (4) senkrecht 
zur Schwenkachse (10) des MeBradaufnehmers 
(13) in Langsrichtung des MeBradaufnehmers 
(13) ausgerichtet ist und 

- ein(fieMan^erung(2)verfolgenderSensor(3) 45 

angeordnet ist 
3. MeBverfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB , . 

- eine das MeBrad (4) aufweisende MeBeinnch- 
tung durch Verschwenken um eine weitere 50 
Schwenkachse (11) oder Verschieben aus einer 
Parkstellung in eine MeBstellung gebracht wird, 

- die MeBeinrichtung durch Verschieben in eine 
MeBstellung I zur Messung des Stimschlags ge- 
bracht wild, bei der das MeBrad (4) an der Stira- 55 
flache des Rades (1) anliegt, 

- der Stimschlag durch Messung des zugehdri- fr 
gen Schwenkwinkels (£) in jeweils einer Dreh- 
stellung des zu vermessenden Rades (1) ermittelt 

wird, 60 

- dieser ermittelte MeBwert des Stimschlags sei- 
ner Lage am Rad (1) uber den Drehwinkel (<p) des 
Rades (1) bezogen auf eine Marke (2) zugeordnet 
wird vennittels eines jeweils zugehorigen und 
gleichzeitig gemessenen Drehwinkels (a) des um 65 
eine Drehachse (9) drehbaren MeBrades (4), 

- durch eine oder mehrere Umdrehungen des Ra- 
des (1) der Stimschlag ermittelt und lagczugeord- 



net wild, 

- nach AbschluB der Stirnschlagmessung durch 
Verschwenken der MeBeinrichtung und/oder Vcr- 
fahren der MeBeinrichtung diese in eine MeBstel- 
lung II gebracht wird, bei der das MeBrad (4) an 
jeder gewunschten Position und Drehstellung des 
Radprofils anliegt zur Messung der jeweiligen 
Profilabweichungen, wonach zunachst der mitt- 
lere Radius (r) vennessen wild, 

- die Profilabweichung aufgrund eines daraus re- 
sultierenden Verschwenkens der MeBeinrichtung 
um die Schwenkachse (10) des MeBradaufiaeh- 
mers (13) durch Messung des zugehorigen 
Schwenkwinkels (p) in jeweils einer Stellung des 
zu vermessenden Rades (1) ermittelt wird, 

- dieser ermittelte MeBwert der Profilabwei- 
chung seiner Lage am Rad (1) uber den Drehwin- 
kel (cp) des Rades (1) bezogen auf die Marke (2) 
zugeordnet wird vennittels des gleichzeitig ge- 
messenen zugehorigen Drehwinkels (a) des um 
die Drehachse (9) drehbaren MeBrades (4), 

- durch eine oder mehrere Umdrehungen oder 
Teilumdrehungen des Rades (1) die Profilabwei- 
chung ermittelt und lagezugeoidnet wild und 
gleichzeitig aus den gewonnenen Mefiwerten der 
variable Radius des Rades (1) fur jeden Drehwin- 
kel (<p) des Rades (1) beicchnet wird, 

- die MeBeinrichtung wieder in die Parkstellung 
zuriickgebracht wird. 

4, MeBverfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Abweichungcn zu einem Soll-Pionl 
ermittelt werden und eine Hullkurve uber das gesamte 
Rad erzeugt wird durch Aferfahren der MeBeinrichtung 
entlang einer Aquidistanten zum RadprofiU auch uber 
den mit den Schienen in Beruhrung kommenden Profil- 
bereich hinaus, und durch Drehen des Rades (1) um 
eine oder mehrere Umdrehungen oder Teilumdrehun- 
gen mit Auswertung des Drehwinkels (a) des MeBra- 
des (4) und des Drehwinkels (<p) des Rades (1), des 
Schwenkwinkels (0) und eines weiteren Schwenkwin- 
kels (y) der MeBeinrichtung und notigenfalls der Ver- 
schiebelage der MeBeinrichtung in einer zur Radachse 
(14) parallelen z- und einer dazu senkrechten y-Rich- 
tung. 

5 MeBverfahren nach Anspruch % dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das MeBrad (4) durch Schwenken fiber 
den SchwerilDvinkel (p) und/oder einen weiteren 
Schwenkwinkel (tf, um den ein den MeBradaufeehmer 
(13) tragender MeBarrn (12) gegeoiiber einen inn tra- 
genden Werkzeugschlitten (8) schwenkbar ist, anna- 
hernd senkrecht zur Radpiofilneignung ausgezeichne- 
terProfilabschmtte nachgeruhrt wird. 

6 MeBeinrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur TWnkelmessung ein Drehgeber (6) fur 
den Schwenkwinkel (P) und ein weiterer Drehgeber (5) 
fur den Drehwinkel (a) des MeBrades (4) vorgesehen 
sind 

7. MeBeinrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB zur Erzeugung der Dreh- und Schwenk- 
pewegungen an sich bekannte Hydraulikeinrichtungen 
vorgesehen sind. * 

8. MeBeinrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das MeBrad (4) aus einem zur Anlage bei 
der Messung benutzten auBeien urnlaufendcn, eine 
MeBkugel nachbildenden Wulst um eine den Abstand 
herstellende diinne Scheibe besteht 

9. MeBeinrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichneu daB sie in einer Radsatz-MeBmaschinc ein- 
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setzbar ist 
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